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Совершение физических нагрузок сопровождается затратой энергии. 
В результате физических нагрузок происходят биохимические реакции в 
крови. В том числе образуется лактата, которая способствует появлению 
болезненных ощущений во время тренировок спортсменов. При 
достижение определенного уровня лактаты продолжение физической 
нагрузки становится затруднительно.  
Основным показателем выносливости спортсмена является умение 
распределять нагрузку до наступления лактатного порога, при котором 
продолжать нагрузку тяжело. Поэтому, точность определения данного 
порога является неотъемлемой частью эффективности тренировок 
спортсмена.   
На данный момент определение анаэробного порога 
преимущественно осуществляется по данным ЧСС, химическим анализом 
крови, состоянием pH крови, и др.  
Инвазивные методы определения ПАНО являются дорогостоящими 
и трудоемкие. Требуют наличия реагентов и доставляют неудобство при 
взятии крови человека.  
Из неинвазивных методов, данные ЧСС не являются объективным 
источником информации для оценки физического состояния человека при 
нагрузке, в виду индивидуальных особенностей работы сердца.  
Для повышения точности неинвазивных методик используется 
анализ вариабельности сердечных сокращений.  
На рисунке 1 изображена схема снятия данных ЧСС и 
вариабельности сердечных ритмов. 
Для измерения насыщения крови кислородом использовался 
пульсоксиметр. Были сняты показания различных участников 











Рисунок 2 – Пульсовая волна 
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Одним из основных узлов антропоморфного робота является 
захватное устройство [1]. Оно позволяет взаимодействовать роботу с 
